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学 位 論 文 審 査 の 結 果 の 要 旨 
 
本論文に関し、調査委員及び聴講者より，人工ポテンシャル場を用いた理由，障害物
の個数が増えた場合の挙動，ポテンシャル場がどの様に適応的に変化するのか，セグメ
ント分割法における比較手法の幾何学的な意味，セグメントに設定された楕円形ポテン
シャル場の設定方法，等，種々の質問がなされたが、いずれも著者の説明によって質問
者の理解が得られた。 
以上により、論文調査及び最終試験の結果に基づき、審査委員会において慎重に審査
した結果、本論文が、博士（工学）の学位に十分値するものであると判断した。 
